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な出力フィードパック最短時間制御システムの設計を，第 3 章 :h' よび第 4 章の結果を集成した形で行
っている。すなわち，第 3 章で求めた状態フィードパック最短時間制御ゲインと第 4 章で求めた最短
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時間観測器とを縦続結合したものが，出力フィードパック最短時間制御システムを構成する最短時間
制御器となることを示し この問題において制御と観測との分離性が成立すると言う，システムの設計
計上有用な結果を明らかにしている。さらに，得られた最短時間制御システムの安定性についても考
察している。
第 6 章では，得られた結果を総括するとともに，この問題に対する研究の発展方向について述べて
いる。
論文の審査結果の要旨
線形離散時間システムで記述される制御対象について 最短時間でその出力を目標値に整定するよ
うなフィードパック制御系を構成する問題を扱っており，得られた成果を要約すると次のようである。
(1) 状態遷移行列の正則性を仮定しない一般的な線形離散時間システムに対する制御および観測の可
能性に関する基本的な定義を整理すると同時に，それらの必要十分条件を明らかにし，あわせて
制御および観測の最短時間条件を導いている。
(2) 状態フィードパックが可能な線形離散時間システムにおいて，最短時間制御システムを構成する
ための状態フィードパック最短時間制御ゲインを求めるアルゴリズムをぷしている。
(3) 線形離散時間システムの状態またはその線形関数を最短時間で観測する観測器の設計方法を示し
ている。
:4) 状態フィードパックを仮定しないより一般的な状況下において，出力フィードパックによる最短
時間制御システムの設計方法をノJ~ している。特に，上記の状態フィードパック最短時間制御ゲイ
ンと最短時間観測器との縦続結合により，出力フィードバック最短時間制御が実現されることを
ぷし，適当な問題の定式化のもとで制御と観測との分離性が成立するという重要な性質を明.らか
にしている。
以上のように，本論文は線形離散時間システムのフィードバック制御に関して新しい知見を与え.
システム理論および制御工学の発展に寄与するところが大きい。よって本論文は，博士論文として価
値あるものと認める。
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